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Приведена методика определения времени радиолокационного контакта при 
организации процесса поиска цели на основе учета характеристик визируе-
мых целей, полученных в результате распознавания и характеристик поис-
ковой системы в конкретных условиях проведения поиска. Выведены соот-
ношения для определения рационального времени радиолокационного кон-
такта в зависимости от ЭОП цели и ширины диаграммы направленности. 
 
Постановка проблемы и анализ литературы.  Основной особенно-
стью существующих многофункциональных РЛС является то, что при 
использовании штатных вычислительных средств поиск и сопровожде-
ние целей, захват и сопровождение ЗУР осуществляются с помощью 
специальных программ, как правило, не являющихся адаптивными к па-
раметрам движения целей и их типу, что в конечном итоге снижает бое-
вую эффективность и огневую производительность многоканального 
ЗРК средней дальности [1, 2]. 
Выбор рационального способа поиска сводится к установлению па-
раметров, обеспечивающих решение поисковой задачи в кратчайшее или 
заданное время при минимальных затратах поисковых усилий. Посколь-
ку выделенные для ведения поиска ресурсы (время, мощность), как пра-
вило, ограничены, возникает задача разработки рационального плана 
распределения поисковых ресурсов. 
Целесообразно создание таких алгоритмов управления временным 
балансом, которые бы позволяли в каждой конкретной поисковой ситуа-
ции задавать требуемые режимы работы станции (длительность, период 
повторения и число импульсов в пачке, уровень излучаемой мощности, 
несущую частоту и т.д.). Вопросы оптимизации временной диаграммы на  
основе изменения структуры зондирующих сигналов исследовались в [2]. 
Целью статьи является разработка методики определения времени 
радиолокационного контакта при организации процесса поиска цели, 
которая учитывает параметры движения целей, в частности ЭОП цели и 
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коэффициент расширения диаграммы направленности. 
Пусть имеется некоторая область пространства, в которой необходимо 
произвести обнаружение цели. Центр области совпадает с центром ЦУ. При 
этом систематических ошибок при обнаружении цели нет (h  0). Случай-
ные ошибки порождаются в результате воздействия большого числа при-
мерно равно влияющих и слабо зависящих друг от друга факторов, поэтому 
на основании следствий центральной предельной теоремы теории вероят-





























                       (1) 
где σу  и σz – среднеквадратические значения ошибок ЦУ. 
Приведение эллиптического рассеивания к круговому осуществля-
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z,y .                              (3) 
Ошибки обнаружения распределены по закону Релея 

















 ,                      (4) 
где  R – радиус сектора поиска. 
Таким образом, при введенных выше ограничениях, вероятность 
обнаружения цели в области поиска связана с радиусом сектора поиска в 
этой области соотношением 






 .                                  (5) 
Отсюда                        
 обн
2 P1ln2R  .                                   (6) 
Область поиска характеризуется площадью 
                                        S = R2.                                               (7) 
Для осуществления обзора области поиска аппроксимируем попе-
речное сечение луча ДН антенны РЛС кругом с площадью 
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 ,                                            (8) 
где  – ширина луча ДН антенны РЛС; rцу – дальность целеуказания. 
Определим потребную ширину луча п, исходя из условия S = Sл: 




 .                                             (9) 
Подставляя в это выражение значение радиуса сектора поиска получим 





 .                      (10) 
Отличительным способом обзора данной области при заданных выше 
ограничениях является обзор с минимально возможным временем Тобз. 
В свою очередь, 
                                     рлкподгобзобз TTNT  ,                          (11) 
где Nобз – количество обзоров; Tподг – время, необходимое для пере-
стройки луча и анализа помеховой обстановки; Tрлк – время радиолока-
ционного контакта с целью 
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где q0 –заданное отношение сигнал/шум, характеризуемое вероятностя-
ми Рлт и Рпо; qр – реализуемое отношение сигнал/шум, характеризуемое 
шириной ДН  луча РЛС, дальностью обнаружения и параметрами РЛС. 
В случае, когда площадь сечения луча диаграммы направленности 
совпадает с областью, в которой производится обнаружение цели и при 
этом реализуемое отношение сигнал/шум меньше требуемого (qР ‹ q0), 
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где ТП – минимальное время наблюдения в заданном положении, опре-
деляемое диапазоном обзора по дальности  или скорости. 
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  – коэффициент расширения диаграммы направлен-














Рис. 1.  Зависимость коэффициента расширения диаграммы  


















Рис. 2. Зависимость времени радиолокационного контакта от ЭОП цели  
и коэффициента расширения диаграммы направленности 
Sэф, м
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Для определения времени радиолокационного контакта с целью ап-
проксимируем данную зависимость выражением 
                                         45
1m

 ,                                        (16) 
где Δφ – угловое отклонение диаграммы направленности РЛС от нормали. 
В итоге получаем выражение для определения времени радиолока-
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Зависимость ТРЛК от эффективной отражающей поверхности цели 
при различных m приведена на рис. 2. 
Выводы. Учет характеристик визируемой цели, полученных в ре-
зультате распознавания и характеристик поисковой системы в конкрет-
ных условиях проведения поиска, позволяет выбирать рациональное 
время радиолокационного контакта, и тем самым, оптимизировать время 
поиска целей. Реализация приведенной методики в вычислительных 
средствах многофункциональных РЛС позволит рационально распреде-
лять временные и энергетические ресурсы многофункциональной РЛС и 
может быть использована при усовершенствовании алгоритмов поиска и 
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